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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

(3) Vorrichtung zum hydraulischen Steuern eines kontinuierlich variablen Getriebes 

(57) Eine Vorrichtung zum hydraulischen Steuern eines 
kontinuierlich variablen Getriebes durch Verkleinern der 
Last, die auf eine Maschine ausgeubt wird, zum Verbes- 
sern des Kraftstoff-Wirkungsgrads zum Verhindern des 
Durchrutschens wird often bart. Die Vorrichtung umfasst 
eine Riemendurchrutsch-Detektoreinheit (27), die ein 
Durchrutscherfassungssignal (DS) bildet, wenn ein 
Durch rutschzustand eines V-Riemens erfasst wird, und 
eine Riemendurchrutsch-Unterdruckungseinheit (25, 26, 
SW1), die eine Korrekturverarbeitung zum Unterdrucken 
des Durch rutschvorgangs im Ansprechen auf das Durch- 
rutsch-Erfassungssignal ausfiihrt. Der Leitungsdruck wird 
auf einen minimalen erforderlichen Wert eingestellt, bis 
das Durch rutschen erfasst wird, und die Korrekturverar- 
beitung wird zum Unterdrucken des Rutschvorgangs nur 
• dann ausgefiihrt, wenn der Rutschvorgang erfasst wird. 
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Beschreibung 

HINTERGRUND DER ERFINDUNG 

Gebiet der Erfindung 

[0001] Die vorliegende Erfindung betriflft eine Vorrich- 
tung zum hydraulischen Steuern eines kontinuierlich varia- 
blen Getriebes mit einem V-Riemen durch Einstellen der 
Breiten von Nuten von Eingangs- und Ausgangs-Rollen in 
Abhangigkeit von dem Maschinendrehmoment. Insbeson- 
dere betrifft die vorliegende Erfindung eine Vorrichtung 
zum hydraulischen Steuern eines kontinuierlich variablen 
Getriebes, die einen Kraftstoffwirkungsgrad verbessert und 
automatisch den Rutschzustand des V-Riemens erfasst und 
den Rutschvorgang unterdruckt. 

Stand der Tcchnik 



[0002] Bislang war ein kontinuierlich variables Getriebe 
bekannt, welches in einer veranderbaren Weise ein Getrie- 
beubersetzungsverhaltnis zwischen dem Eingang und dem 
Ausgang durch Ziehen eines V-Riemens zwischen einem 
Paar von Rollen und durch Einstellen der Breiten von Nuten 
der Rollen, urn die der V-Riemen gewickell ist, einstellt. 
[0003] In dem kontinuierlich variablen Getriebe dieser 
Art, wie zum Beispiel in den japanischen nicht gepriiften 
Patentveroffentlichungen (Kokai) Nrn. 42147/1988 und 
272567/1992 offenbart, werden bewegbare konische Plat- 
ten, die fiir die Rollen vorgesehen sind, durch einen hydrau- 
lischen Mechanismus versetzt, um die Spannung des V-Rie- 
mens und die Breiten der Nuten der Rollen zu verandem. 
[0004] Fig. 7 ist ein Diagramm, welches schematisch den 
Aufbau einer allgemeinen Vorrichtung zum hydraulischen 
Steuern eines kontinuierlich variablen Getriebes des V-Rie- 
men-Typs darstellt. 

[0005] In Fig. 7 ist eine Maschine, obwohl weitlaufig be- 
kannte Einzelteile nicht diagrammartig dargestellt sind, mit 
einer Zundeinrichtung versehen und ein Ansaugrohr der 
Maschine ist mit einem Drosselventil und Kraftstoffein- 
spritzventilen ausgeriistet. 

[0006] Die Maschine 1 und verschiedene Stellglieder sind 
mit verschiedenen Sensoren (nicht gezeigt) zum Erfassen 
der Betriebsbedingungen ausgeriistet. Signale von verschie- 
denen Sensoren werden einer Steuereinrichtung 20, die von 
einer ECU (elektronischen Steuereinheit) gebildet ist, einge- 
geben. 

[0007] Ein Drehmomentwandler 3 mit einer Dampfer- 
kupplung 2 ist mit der Ausgangsseite der Maschine 1 ver- 
bunden und eine Ruckwarts-und-Vorwarts-Umschaltkupp- 
lung ist mit der Ausgangsseite des Drehmoments 3 verbun- 
den. 

[0008] Ein CVT (kontinuierlich veranderbare Ubertra- 
gung oder kontinuierlich veranderbares Getriebe) 5 ist mit 
der Ausgangsseite der Ruckwarts-und-Vorwarts-Umschalt- 
kupplung 4 verbunden, und Reifen 7 eines Automobils sind 
mit der Ausgangsseite des CVT 5 uber ein Differentialge- 
triebe 6 verbunden. 

[0009] Das C VT 5 umfasst eine erste Rolle 5a auf der Ein- 
gangsseite, eine zweite Rolle 5b auf der Ausgangsseite, ei- 
nen V-Riemen 5c, der zwischen die erste Rolle 5a und die 
zweite Rolle 5b gezogen ist, und Hydraulikkammern 51 und 
52 zum Einstellen der Position der ersten Rolle 5a und der 
zweiten Rolle 5b in den Richtungen der Pfeile. 
[0010] Eine Olpumpc 8, die mit der Maschine 1 gckoppclt 
ist, liefert ein Ol an ein Schmierungssystem der Maschine 1 
sowie an die Hydraulikkammern 51 und 52 in dem CVT 5, 
um das CVT 5 einzustellen. 



[0011] Ein Kanal, der mit der Olpumpe 8 in Verbindung 
steht, ist mit einem Flussraten-Steuerventil 9 zum Steuern 
eines ersten Hydraulikdrucks (Primardruck), der an die Hy- 
draulikkammer 51 gefuhrt wird, und einem Drucksteuerven- 
5 til 10 zum Steuern eines zweiten Hydraulikdrucks (Lei- 
tungsdrucks), der an die Hydraulikkammer 52 gefuhrt wird, 
versehen. 

[0012] Ein Kanal, der mit der Hydraulikkammer 51 in 
dem CVT 5 in Verbindung steht, ist mit einem Primardruck- 

10 sensor 11 zum Erfassen des Primardrucks PI versehen, ein 
Kanal, der mit der Hydraulikkammer 52 in dem CVT 5 in 
Verbindung steht, ist mit einem Leitungsdrucksensor 12 
zum Erfassen des Leitungsdrucks P2 versehen, und die er- 
fassten Druckwerte PI und P2 werden der Steuereinrichtung 

15 20 genauso wie andere verschiedene Sensorsignale eingege- 
ben. 

[0013] Die Dampferkupplung 2 ist mit einem Direkt- 
Kopplungs-Tastvcrhaltnis-Solcnoid 13 versehen und die 
Ruckwarts-und-Vorwarts-Umschaltkupplung 4 ist mit ei- 
20 nem Kupplungs-Tastverhaltnissolenoid 14 versehen. 

[0014] Ferner ist das Flussraten-Steuerventil 9 mit einem 
Geschwindigkeitsanderungs-Tastverhaltnissolenoid 15 ver- 
sehen und das Drucksteuerventil 10 ist mit einem Leitungs- 
druck-Tastverhaltnissolenoid 16 versehen. 
25 [0015] Die Tastverhaltnissolenoide 13 bis 16 steuern die 
Dampferkupplung 2, die Ruckwarts-und-Vorwarts-Um- 
schaltkupplung 4, das Flussraten-Steuerventil 9 und das 
Drucksteuerventil 10 in Abhangigkeit von den SteuergroBen 
von der Steuereinrichtung 20 an. 
30 [0016] Beim Steuern des CVT 5 steuert zum Beispiel das 
Geschwindigkeitsanderungs-Tastverhaltnissolenoid 15 das 
Flussraten-Steuerventil 9 in Abhangigkeit von dem Primar- 
druck-Steuerbetrag CI (nachstehend einfach als ein "Steuer- 
betrag" bezeichnet) an und das Leitungsdruck-Tastverhalt- 
35 nissolenoid 16 steuert das Drucksteuerventil 10 in Abhan- 
gigkeit von dem Drucksteuerbetrag C2 (nachstehend ein- 
fach als ein "Steuerbetrag" bezeichnet) an. 
[0017] Die Wellen auf der Ausgangsseite der Maschine 1 
sind mit ersten bis dritten Drehsensoren 17 bis 19 zum Er- 
40 fassen der ersten bis dritten Drehgeschwindigkeiten Nl bis 
N3 versehen. Die erfassten Drehgeschwindigkeiten Nl bis 
N3 werden der Steuereinrichtung 20 genauso wie andere 
verschiedene Sensorsignale eingegeben. 
[0018] Der erste Drehsensor 17 ist zwischen dem Dreh- 
45 momentwandler 3 und der Ruckwarts-und-Vorwarts-Um- 
schaltkupplung 4 vorgesehen, der zweite Drehsensor 18 ist 
zwischen der Ruckwarts-und-Vorwarts-Umschaltkupplung 
4 und dem CVT 5 vorgesehen, und der dritte Drehsensor 19 
ist zwischen dem CVT 5 und dem DifTerentialgetriebe 6 
50 vorgesehen. 

[0019] Jedoch stehen die zweiten und dritten Drehge- 
schwindigkeiten N2 und N3 fur eine Eingangsdrehge- 
schwindigkeit und eine Ausgangsdrehgeschwindigkeit des 
CVT 5. 

55 [0020] Die Steuereinrichtung 20 steuert den Primardruck 
PI und den Leitungsdruck P2 (erste und zweite Hydraulik- 
drucke) auf Grundlage der Betriebsbedingungen der Ma- 
schine 1, Eingangs- und Ausgangs-Drehgeschwindigkeiten 
N2 und N3 des CVT 5 und von erfassten Werten des Primar- 
60- drucks PI und des Leitungsdrucks P2 (erste und zweite reale 
Hydraulikdrucke). 

[0021] In Fig. 7 wird die Antriebskraft, die von der Ma- 
schine 1 erzeugt wird, zunachst an das CVT 5 uber den 
Drehmomentwandler 3 und die Ruckwarts-und-Vorwarts- 
65 Umschaltkupplung 4 ubcrtragen. 

[0022] In diesem Moment wird die Ruckwarts-und-Vor- 
warts-Umschaltkuppiung 4 auf vorwarts, neutral oder ruck- 
warts durch das Kupplungstastverhaltnissolenoid 14 umge- 
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schaltet. 

[0023] Das CVT 5 steuert das Ubersetzungsverhaltnis auf 
Grundlage der ersten Rolle 5a, der zweiten Rolle 5b und des 
Riemens 5c und ubertragt das Ausgangsdrehmoment. von 
der zweiten Rolle 5b an die Reifen 7 uber das Differential- 
getriebe 6. 

[0024] Der Hydraulikdruck, der von der Olpumpe 8 er- 
zeugt wird, wird von dem Drucksteuerventil 10 eingestellt 
und wird, als der Leitungsdruck P2, an die Hydraulikkam- 
mer 52 der zweiten Rolle 5b geliefert. 

[0025] Hierbei wird das Drucksteuerventil 10 durch das 
Leitungsdruck-Tastverhaltnissolenoid 16 gesteuert, welches 
in Abhangigkeit von dem Steuerbetrag C2 angesteuert wird. 
[0026] Ferner wird der Leitungsdruck P2, der von dem 
Drucksteuerventil 10 eingestellt wird, durch das Flussraten- 
Steuerventil 9 aufgeteilt und als der Primardruck PI an die 
Hydraulikkammer 51 der ersten Rolle 5a geliefert. 
[0027] In dicscm Moment wird das Flussratcn-Stcucrvcn- 
til 9 durch das Geschwindigkeitsanderungs-Tastverhaltnis- 
solenoid 15 so gesteuert, dass es in Abhangigkeit von dem 
Steuerbetrag CI angesteuert wird. 

[0028] Somit werden der Primardruck PI und der Lei- 
tungsdruck P2 eingeschaltet, um die Positionen der Rollen 5 
und 5b einzustellen, und das Getriebeiibersetzungsverhalt- 
nis wird auf einen Zielwert durch die Spannung des V-Rie- 
mens 5c und des CVT 5 eingestellt. 

[0029] Fig. 8 ist ein Funktionsblockschaltbild, welches 
den Aufbau der Steuereinrichtung 20 in einer herkommli- 
chen Einrichtung zum hydraulischen Steuern eines kontinu- 
ierlich variablen Getriebes darstellt, und zeigt eine Betriebs- 
einheit zum Bestimmen eines Steuerbetrags C2 fur das Lei- 
tungsdruck-Tastverhaitnissolenoid. 

[0030] Die Steuereinrichtung 20 umfasst eine CVT Ein- 
gangsdrehraoment-Detektoreinheit 21 zum Erfassen des 
Drehmoments Ti, welches dem CVT 5 eingegeben wird, 
eine CVT Getriebeubersetzungsverhaltnis-Detektoreinheit 
22 zum Erfassen des Getriebeubersetzungsverhaltnisses GR 
des CVT 5, eine Zielleitungsdruck-Betriebseinheit 23 zum 
Betreiben bzw. Einstellen eines Zielleitungsdrucks Po2, und 
eine PID Betriebseinheit 24 zum Erzeugen des Steuerbe- 
trags C2 des Leitungsdruck-Tastverhaltnissolenoids 16. 
[0031] Die CVT Getriebeubersetzungsverhaltnis-Detek- 
toreinheit 22 arbeitet mit dem echten Getriebeubersetzungs- 
verhaltnis GR auf Grundlage der zweiten Drehgeschwindig- 
keit N2 (Eingangsdrehgeschwindigkeit des CVT 5), die von 
dem zweiten Drehsensor 8 erfasst wird, und der dritten 
Drehgeschwindigkeit N3 (Ausgangsdrehgeschwindigkeit 
des CVT 5), die von dem dritten Drehsensor 19 erfasst wird. 
[0032] Die Zielleitungsdruck-Betriebseinheit 23 arbeitet 
mit einem Zielleitungsdruck Po2 auf Grundlage des Dreh- 
moments Ti, welches dem CVT 5 eingegeben wird, und dem 
Getriebeubersetzungsverhaltnis GR. 

[0033] Der Zielleitungsdruck Po2 entspricht einem Hy- 
draulikdruck (zweiten Hydraulikdruck), der zum zuverlassi- 
gen Klemmen des V-Riemens 5c an die ersten und zweiten 
Rollen 5a und 5b erforderlich ist. 

[0034] Die PID Betriebseinheit 24 arbeitet mit einer PID 
KorrekturgroBe, als den Steuerbetrag C2, die auf einer Lei- 
tungsdruckdifferenz AP2 (= Po2-P2) zwischen dem Ziellei- 
tungsdruck Po2 und dem echten Leitungsdruck P2, der von 
dem Leitungsdrucksensor 12 erfasst wird, basiert. 
[0035] Das heiBt, die PED Betriebseinheit 24 fuhrt die PID 
Steueroperation so aus, dass der echte Leitungsdruck P2 in 
eine Ubereinstimmung mit dem Zielleitungsdruck Po2 ge- 
bracht wird, und zwar auf Grundlage der Datcn (Eingangs- 
drehmoment Ti und Getriebeubersetzungsverhaltnis GR) 
des CVT 5, um den Steuerbetrag C2 des Leitungsdruck- 
Tastverhaltnissolenoids 16 zu bestimmen. 
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[0036] Wenn in der herkommlichen Einrichtung zum hy- 
draulischen Steuern des kontinuieriich variablen Getriebes, 
welches wie in den Fig. 7 und 8 gezeigt aufgebaut ist, ver- 
sucht wird, eine Antwort des Hydraulikdrucks fur die Steu- 

5 ergroBen CI, C2 der Tastverhaltnissolenoide 15, 16 aufrecht 
zu erhalten und ein Durchrutschen des V-Riemens 5c unter 
jeder Bedingung einschlieBlich nach der Alterung zu verhin- 
dern, dann wird es erforderlich, einen Zielleitungsdruck Po2 
einzustellen, der einen Uberschuss eines Spielraums fiir den 

to Hydraulikdruck umfasst, der tatsachiich erforderlich ist. 
[0037] Wenn andererseits der Hydraulikspiegelraum vom 
Standpunkt einer Verbesserung des Kraftstoff-Wirkungs- 
grads so eingestellt wird, dass er klein ist, dann kann der V- 
Riemen 5c den Rutschvorgang durchlaufen, aufgrund der 

15 Ermangelung des Leitungsdrucks P2 fur den Fall, dass das 
Steuersystem des Leitungsdrucks P2 nicht langer der Ande- 
rung folgen kann, bei spiels weise einer Anderung in dem 
Fahrzcugzustand, die auftritt, wenn das Drchmomcnt Ti, 
welches dem CVT 5 eingegeben wird, stark ansteigt. 

20 [0038] Wenn ferner ein UbermaBig groBer Zielleitungs- 
druck Po2 eingestellt wird, um zu verhindern, dass der V- 
Riemen 5c durchrutscht, dann konnte die Olpumpe 8 eine 
groBe Last fur die Maschine werden, um einen hohen Lei- 
tungsdruck P2 zu samtlichen Zeiten aufrecht zu erhalten, 

25 wobei der KraftstolT-Wirkungsgrad verschlechtert wird. 
[0039] GemaB der herkommlichen Vorrichtung zum hy- 
draulischen Steuern des kontinuieriich variablen Getriebes, 
bei dem der Leitungsdruck aufrecht erhalten wird, so dass er 
hoher als der erforderliche Druck zu samtlichen Zeiten ist, 

30 wie voranstehend beschrieben, wird der Leitungsdruck P2 
fur den Fall, dass das Steuersystem des Leitungsdrucks P2 
nicht mehr der Anderung folgen kann, unzureichend, was zu 
dem Durchrutschen des V-Riemens 5c fuhrt. Abgesehen da- 
von konnte die Olpumpe 8 eine groBe Last fur die Maschine 

35 werden, um den Kraftstoff-Wirkungsgrad zu verschlechtern. 

ZUS AMMENFAS SUNG DER ERFTNDUNG 

[0040] Die vorliegende Erfindung wurde durchgefuhrt, 
40 um das voranstehend erwahnte Problem zu losen, und ihre 
Aufgabe besteht darin, eine Vorrichtung zum hydraulischen 
Steuern eines kontinuieriich variablen Getriebes bereitzu- 
stellen, die den Leitungsdruck auf einen minimal erforderli- 
chen Druck einstellt, bis erfasst wird, dass das Durchrut- 
45 schen eines V-Riemens in dem CVT die Maschinenlast ver- 
ringert, und um somit den Kraftstoff-Wirkungsgrad zu ver- 
bessern und dann, wenn das Durchrutschen des V-Riemens 
erfasst wird, eine Korrekturverarbeitung zum Unterdrucken 
des Durchrutschens, um das Durchrutschen zu verhindern, 
50 ausfuhrt. 

[0041] Eine Vorrichtung zum hydraulischen Steuern eines 
kontinuieriich variablen Getriebes der vorliegenden Erfin- 
dung umfasst: 

ein kontinuieriich variables Getriebe des V-Riemen-Typs, 
55 der mit der Ausgangsseite einer Maschine verbunden ist; 
Drehsensoren zum Erfassen der Eingangs- und Ausgangs- 
drehgeschwindigkeiten des kontinuieriich variablen Getrie- 
bes; 

Hydraulikdrucksensoren zum Erfassen von ersten und zwei- 
60 ten realen Hydraulikdrucken fur die ersten und zweiten Rol- 
len in dem kontinuieriich variablen Getriebe; und 
eine Steuereinrichtung zum Steuem von Hydraulikdrucken 
fur die ersten und zweiten Rollen auf Grundlage der Be- 
triebsbedingung der Maschine, auf die Eingangs- und Aus- 
65 gangsdrchgcschwindigkcitcn des kontinuieriich variablen 
Getriebes hin, und auf die ersten und zweiten realen Hy- 
draulikdrucke hin; wobei 
die Steuereinrichtung umfasst: 
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eine Riemendurchrutsch-Detektoreinheit, die ein Durch- 
rutscherfassungssignal bildet, wenn ein Durchrutschzustand 
des V-Riemens erfasst wird; und 

eine Riemendurchrutsch-Unterdruckungseinheit, die eine 
Korrekturverarbeitung zum Unterdriicken des Durchrut- 
schens des V-Riemens im Ansprechen auf das Durchrutsch- 
erfassungssignal erzeugt. 

[0042] In der Vorrichtung zum hydraulischen Steuern ei- 
nes kontinuieriich variablen Getriebes der Erfindung um- 
fasst die Steuereinrichtung: 

eine Betriebseinheit fur ein echtes Getriebeubersetzungsver- 
haltnis zum Arbeiten mit einem echten Getriebeuberset- 
zungsverhaltnis des kontinuieriich variablen Getriebes auf 
Grundlage der Eingangs- und Ausgangsdrehgeschwindig- 
keiten; und 

eine Betriebseinheit fur ein virtuelles Getriebeubersetzungs- 
verhaltnis zum Arbeiten mit einem virtuellen Getriebeuber- 
setzungsverhaltnis des kontinuieriich variablen Getriebes 
auf Grundlage des echten Getriebeubersetzungsverhaltnis- 
ses; und 

wobei die Riemendurchrutsch-Detektoreinheit das Durch- 
rutscherfassungssignal auf Grundlage des Vergleichs des 
echten Getriebeubersetzungsverhaltnisses mit dem virtuel- 
len Getriebeubersetzungsverhaltnis bildet. 
[0043] In der Einrichtung zum hydraulischen Steuern ei- 
nes kontinuieriich variablen Getriebes der Erfindung bildet 
die Riemendurchrutsch-Detektoreinheit das Durchrutscher- 
fassungssignal, wenn eine Differenz in dem Getriebeuber- 
setzungsverhaltnis zwischen dem echten Getriebeuberset- 
zungsverhaltnis und dem virtuellen Getriebeubersetzungs- 
verhaltnis groBer als ein zweiter vorgegebener Betrag in der 
Richtung einer zweiten Polaritat entgegengesetzt zu der 
Richtung einer ersten Polaritat innerhalb einer vorgegebe- 
nen Zeitperiode von einem Moment, wenn sie groBer als ein 
erster vorgegebener Betrag in der Richtung der ersten Pola- 
ritat wird, wird. 

[0044] In der Vorrichtung zum hydraulischen Steuern ei- 
nes kontinuieriich variablen Getriebes der Erfindung werden 
die ersten und zweiten vorgegebenen Betrage so eingestellt, 
dass sie groBer als eine Differenz in dem Getriebeuberset- 
zungsverhaltnis sind, die auftritt, wenn die Geschwindigkeit 
normal geandert wird, und die vorgegebene Zeitperiode 
wird eingestellt, so dass sie kiirzer als eine Zeit ist, die be- 
ginnt, wenn eine Differenz in dem Getriebeubersetzungs- 
verhaltnis groBer als der erste vorgegebene Betrag wird, 
wahrend die Geschwindigkeit normal geandert wird, und 
endet, wenn eine Differenz in dem Getriebeubersetzungs- 
verhaltnis groBer als der zweite vorgegebene Betrag wird. 
[0045] In der Einrichtung zum hydraulischen Steuern ei- 
nes kontinuieriich variablen Getriebes der Erfindung arbei- 
tet die Betriebseinheit mit dem virtuellen Getriebeuberset- 
zungsverhaltnis mit dem virtuellen Getriebeubersetzungs- 
verhaltnis, indem das echte Getriebeubersetzungsverhaltnis 
einer Primarverzogerungsfilterung unterzogen wird, und 
eine Filterkonstante, die in der Primarverzogerungs verarbei- 
tung verwendet wird, wird auf einen Wert eingestellt, der 
sich der Anderung in dem echten Ubertragungsuberset- 
zungsverhaltnis folgend, wenn das Durchrutschen aufgetre- 
ten ist, nicht andert. 

[0046] In der Vorrichtung zum hydraulischen Steuern ei- 
nes kontinuieriich variablen Getriebes der Erfindung urn- 
fasst die Steuereinrichtung eine ZieUeitungsdruck-Betriebs- 
einheit, die als ein Zielleitungsdruck mit dem zweiten Hy- 
draulikdruck arbeitet, der zum Klemmen des V-Riemens an 
die ersten und zweiten Rollcn crfordcrlich ist, und die Ric- 
mendurchrutsch-Detektoreinheit macht die Verarbeitung 
zum Erfassen des Durchrutschzustands gultig, wenn eine 
Differenz in dem Leitungsdruck zwischen dem Zielleitungs- 



druck und dem zweiten realen Hydraulikdruck groBer als 
ein vorgegebener Betrag ist. 

[0047] In der Einrichtung zum hydraulischen Steuern ei- 
nes kontinuieriich variablen Getriebes der Erfindung um- 
5 fasst die Steuereinrichtung eine Zielprimardruck-Betriebs- 
einheit, urn als ein Zieiprimardruck mit dem ersten Hydrau- 
likdruck zu arbeiten, der zum Klemmen des V-Riemens an 
die ersten und zweiten Rollen erforderlich ist, und die Rie- 
mendurchrutsch-Detektoreinheit erklart die Verarbeitung 
to zum Erfassen des Durchrutschzustands fur gultig, wenn eine 
Differenz in dem Leitungsdruck zwischen dem Zielleitungs- 
druck und dem ersten realen Hydraulikdruck groBer als ein 
vorgegebener Betrag ist. 

[0048] In der Vorrichtung zum hydraulischen Steuern ei- 
15 nes kontinuieriich variablen Getriebes der Erfindung fugt 
die V-Riemendurchrutsch-Unterdruckungseinheit einen 
vorgegebenen Korrekturbetrag zu dem Zielleitungsdruck im 
Ansprechen auf das Durchrutschcrfassungssignal hinzu. 
[0049] In der Vorrichtung zum hydraulischen Steuern ei- 
20 nes kontinuieriich variablen Getriebes der Erfindung erhoht 
die Riemendurchrutsch-Unterdriickungseinheit den Korrek- 
turbetrag urn einen vorgegebenen Betrag jedes Mai dann, 
wenn das Durchrutscherfassungssignal wiederholt gebildet 
wird. 

25 [0050] In der Vorrichtung zum hydraulischen Steuern ei- 
nes kontinuieriich variablen Getriebes der Erfindung um- 
fasst die Steuereinrichtung eine Ausgangsdrehmoment- 
Steuereinheit zum Steuern des Ausgangsdrehmoments der 
Maschine und die Riemendurchrutsch-Unterdruckungsein- 
30 heit verkleinert das Ausgangsdrehmoment der Maschine im 
Ansprechen auf das Durchrutscherfassungssignal. 



KURZBESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN 

35 [0051] In den Zeichnungen zeigen: 

[0052] Fig. 1 ein Funktionsblockschaltbild, welches die 
Hauptabschnitt gemaB einer Ausfuhrungsform 1 der vorlie- 
genden Erfindung zeigt; 

[0053] Fig. 2 ein Zeitablaufdiagramm, das einen Durch- 
40 rutscherfassungsbetrieb gemaB der Ausfuhrungsform 1 der 
vorliegenden Erfindung darstellt; 

[0054] Fig. 3 ein Flussdiagramm, das einen Durchrutsch- 
beurteilungsbetrieb gemaB der Ausfuhrungsform 1 der vor- 
liegenden Erfindung darstellt; 
45 [0055] Fig. 4 ein Funktionsblockschaltbild, das eine Kor- 
rekturbetrag-Betriebseinheit gemaB einer Ausfuhrungsform 

2 der vorliegenden Erfindung darstellt; 
[0056] Fig. 5 ein Zeitablaufdiagramm, welches einen Be- 
trieb zum Erhohen des Korrekturbetrags gemaB der Ausfuh- 

50 rungsform 2 der vorliegenden Erfindung darstellt; 

[0057] Fig. 6 ein Flussdiagramm, welches einen Durch- 
mtschunterdriickungsbetrieb gemaB einer Ausfuhrungsform 

3 der vorliegenden Erfindung darstellt; 
[0058] Fig. 7 eine Ansicht, die schematisch den Aufbau 

55 einer Vorrichtung zum hydraulischen Steuern eines allge- 
meinen kontinuieriich variablen Getriebes des V-Riemen- 
Typs darstellt; und 

[0059] Fig. 8 ein Funktionsblockschaltbild, welches den 
Aufbau einer Steuereinrichtung in der herkommlichen Ein- 
60 richtung zum hydraulischen Steuern des kontinuieriich va- 
riablen Getriebes darstellt. 

BESCHREEBUNG DER BEVORZUGTEN AUSFUH- 
RUNGSFORMEN 



65 



Ausfuhrungsform 1 
[0060] Eine Ausfuhrungsform 1 der vorliegenden Erfin- 
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dung wird nun eingehend unter Bezugnahme auf die Zeich- 
nungen beschrieben. 

[0061] Fig. 1 ist ein Funktionsblockschaltbild, welches 
die Ausfuhrungsform 1 der vorliegenden Erfindung zeigt, 
und sie zeigt eine Betriebseinheit zum Bestimmen eines 
Steuerbetrags C2 fur das Leitungsdruck-Tastverhaltnissole- 
noid 16. 

[0062] Fig. 2 ist ein Zeitablaufdiagramm, welches den 
Durchrutscherfassungsbetrieb gemaB Ausfuhrungsform 1 
der Erfindung darstellt, und Fig. 3 ist ein Flussdiagramm, 
welches einen Durchrutschbeurteilungsbetrieb gemaB der 
Ausfuhrungsform 1 der Erfindung zeigt. 
[0063] In Fig. 1 umfasst die Steuereinrichtung 20A einen 
Addierer 25, eine Korrekturbetrags-Betriebseinheit 26, eine 
Riemendurchrutsch-Detektoreinheit 27, eine Betriebsein- 
heit 28 fur ein virtuelles Getriebeubersetzungsverhaltnis und 
einen Schalter SW1 zusatzlich zu der CVY Eingangsdreh- 
momcnt-Dctcktorcinhcit 21, der CVT Gctricbcubcrsct- 
zungsverhaltnis-Detektoreinheit 22, der Zielleitungsdruck- 
Betriebseinheit 23 und der PID Betriebseinheit 24, die vor- 
anstehend beschrieben wurden (siehe Fig. 8). 
[0064] Der schematische Aufbau gemaB der Ausfuh- 
rungsform 1 der vorliegenden Erfindung ist wie voranste- 
hend beschrieben (siehe Fig. 7), aber die Funktion unter- 
scheidet sich in eineni Abschnitt der Steuereinrichtung 20A. 25 
[0065] Obwohl nur eine Einheit zum Betreiben des Steu- 
erbetrags C2 in Bezug auf den Leitungsdruck P2 gezeigt ist, 
umfasst die Steuereinrichtung 20A eine Zielprimardruck- 
Betriebseinheit (nicht gezeigt), um als einen Zielprimar- 
druck Pol den Primardruck (ersten Hydraulikdruck) zu be- 
treiben bzw. einzustellen, der zum Klemmen des V-Riemens 
5c an die ersten und zweiten Rollen 5a und 5b erforderlich 
ist. 

[0066] Die Betriebseinheit 28 fur das virtuelle Getriebe- 
ubersetzungsverhaltnis in der Steuereinrichtung 20 A unter- 
zieht das erste Getriebeubersetzungsverhaltnis GR, welches 
von der CVT Getriebeubersetzungsverhaltnis-Detektorein- 
heit 22 erfasst wird, der Primarverzogerungsfilterung, um 
ein virtuelles Getriebeubersetzungsverhaltnis GRe einzu- 
stellen bzw. zu betreiben. 

[0067] Hierbei wird die Filterkonstante, die fur die Pri- 
marverzogerungsverarbeitung in der Betriebseinheit 28 mit 
dem virtuellen Getriebeubersetzungsverhaltnis verwendet 
wird, auf einen Wert eingestellt, der groB genug ist, so dass 
er sich der Anderung in dem Getriebeubersetzungsverhalt- 45 
nis GR folgend, wenn der V-Riernen 5c durchrutscht, nichi 
andem wird. 

[0068] Die Riemendurchrutsch-Detektoreinheit 27 bildet 
ein Durchrutscherfassungssignal DS, wenn der Durch- 
rutschzustand des V-Riemens 5c erfasst wird, auf Grundlage 50 
des Vergleichs des Getriebeubersetzungsverhaltnisses GR 
mit dem virtuellen Getriebeubersetzungsverhaltnis GRe. 
[0069] Wie nachstehend noch beschrieben wird, bildet die 
Riemendurchrutsch-Detektoreinheit 27 zum Beispiel ein 
Durchrutscherfassungssignal DS, wenn eine Differenz AGR 55 
in dem Getriebeubersetzungsverhaltnis zwischen dem Ge- 
triebeubersetzungsverhaltnis GR und dem virtuellen Getrie- 
beubersetzungsverhaltnis GRe groBer als ein zweiter vorge- 
gebener Betrag (nicht groBer als -7) in der Richtung einer 
zweiten Polaritat (z. B. negativen Richtung) entgegenge- 60 
setzt zu der Richtung einer ersten Polaritat (z. B. einer posi- 
tiven Richtung) innerhalb einer vorgegebenen Zeitperiode- 
TA, von wenn ein Wert, der groBer als ein erster vorgegebe- 
ner Betrag (Schwellwert 7) ist, in der Richtung der ersten 
Polaritat aufgczcigt wird, wird. 65 
[0070] Hierbei sind die ersten und zweiten vorgegebenen 
Betrage (Schwellwerte 7, -7) so eingestellt worden, dass sie 
groBer als eine Differenz in dem Getriebeubersetzungsver- 
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haltnis sind, welches auftritt, wenn die Geschwindigkeit 
bzw. der Gang normal geandert wird. 

[0071] Ferner wird die vorgegebene Zeitperiode TA ein- 
gestellt, so dass sie kiirzer ist. als eine Zeit, von wenn eine 
5 Differenz AGR in dem Getriebeubersetzungsverhaltnis, 
welches groBer als der erste vorgegebene Betrag ist, durch 
normales Andem der Geschwindigkeit aufgetreten ist, bis 
zu einem Zeitpunkt, wenn eine Differenz AGR in dem Ge- 
triebeubersetzungsverhaltnis groBer als der zweite vorgege- 
10 bene Betrag auftritt. 

[0072] Wie spater noch beschrieben wird, uberpriift die 
Riemendurchrutsch-Detektoreinheit 27 die Gultigkeit der 
Verarbeitung zum Erfassen des Durchrutschzustands, wenn 
eine Differenz AP2 in dem Leitungsdruck zwischen dem 
15 Zielleitungsdruck Po2 und dem Leitungsdruck P2 (dem 
zweiten realen Hydraulikdruck) groBer als ein vorgegebener 
Wert p wird. 

[0073] Die Ricmcndurchrutsch-Dctcktorcinhcit 27 uber- 
priift die Gultigkeit einer Erfassung eines Durchrutschzu- 
20 stands, wenn eine Differenz API in dem Primardruck zwi- 
schen dem Zielprimardruck Pol und dem Primardruck PI 
(erster realer Hydraulikdruck), der tatsachlich erfasst wird, 
groBer als ein vorgegebener Betrag a wird. 
[0074] Die Korrekturbetrag-Betriebseinheit 26 bildet ei- 
nen Korreklurbeirag PC2 zum Korrigieren des Zielleitungs- 
drucks Po2 zur Zeit der Bildung des Durchrutscherfassungs- 
signals DS. 

[0075] Der Schalter SW1 wird zwischen der Korrekturbe- 
trags-Betriebseinheit 26 und dem Addierer 25 eingefugt, 
und wird normalerweise ausgeschaltet (geoffnet) und wird 
im Ansprechen auf das Durchrutscherfassungssignal DS des 
Ein-Pegels eingeschaltet (geschlossen), um den Korrektur- 
betrag PC2 dem Addierer 25 einzugeben. 
[0076] Der Addierer 25 ist zwischen der Zielleitungs- 
35 druck-Betriebseinheit 23 und der PID Betriebseinheit 24 
eingefugt, addiert den Korrekturbetrag PC2, der durch den 
Schalter SW1 eingegeben wird, zu dem Zielleitungsdruck 
Po2 zur Zeit, wenn das Durchrutscherfassungssignal DS ge- 
bildet wird, und gibt den abschlieBend korrigierten Ziellei- 
40 tungsdruck PoC2 der PID Betriebseinheit 24 ein. 

[0077] Das heiBt, wenn die Riemendurchrulsch-Detekto- 
reinheit 23 den Durchrutschzustand des V-Riemens 5c er- 
fasst hat, addiert der Addierer 25 den Korrekturbetrag PC2, 
der von der Korrekturbetrags-Betriebseinheit 26 gefunden 
wird, zu dem Zielleitungsdruck Po2. 

[0078] Der Addierer 25, die Korrekturbeu*ags-Betriebs- 
einheit 26 und der Schalter SW1 bilden eine Riemendurch- 
rutsch-Unterdriickungseinheit, die die Korrekturverarbei- 
tung zum Unterdrucken des Durchrutschens des V-Riemens 
5c im Ansprechen auf das Durchrutscherfassungssignal DS 
ausfuhrt. 

[00791 Als nachstes wird der Betrieb der Riemendurch- 
rutsch-Detektoreinheit 23 gemaB der Ausfuhrungsform 1 
der Erfindung, die in Fig. 1 gezeigt ist, unter Bezugnahme 
auf Fig. 7 und auBerdem unter Bezugnahme auf die Fig. 2 
und 3 beschrieben. 

[0080] In Fig. 2 nahert sich der Leitungsdruck P2 dem 
Zielleitungsdruck Po2 mit dem Ablauf der Zeit an. 
[0081] Ein Geuiebeubersetzungsverhaltnis-Anderungs- 
flag (F(+) ist auf "1" eingestellt, wenn eine Differenz zwi- 
schen dem Getriebeubersetzungsverhaltnis GR und dem vir- 
tuellen Getriebeubersetzungsverhaltnis GRe einen positiven 
Wert einnimmt und groBer als ein vorgegebener Schwell- 
wert 7 wird. 

[0082] Ein Gctricbcubcxsctzungsvcrhaltnis-Andcrungs- 
flag F(-) wird auf "1" eingestellt, wenn eine Differenz zwi- 
schen dem Getriebeubersetzungsverhaltnis GR und dem vir- 
tuellen Getriebeubersetzungsverhaltnis GRe einen negati- 
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ven Wert annimmt und kleiner als ein vorgegebener 
Schwellwert -7 wird. 

[0083] Die Zeitzahler CNT1 und CNT2 beginnen eine 
Abwartszahlung der Getriebeubersetzungsverhaltnis-Ande- 
rungsflags F(+) und F(-) fur eine vorgegebene Zeitperiode 
von einem Moment an, zu dem sie gesetzt wurden. 
[0084] Das Durchrutscherfassungssignal DS nimmt "1" 
(einen Ein-Pegel) ein, wenn entweder das Getriebeiiberset- 
zungsverhaltnisflag F(+) oder F(-) vor dem Ablauf einer 
vorgegebenen Zeitperiode, von einem Zeitpunkt an, zu dem 
das andere gesetzt wurde, eingestellt wird. 
[0085] In Fig. 2 wird das Durchrutschen erfasst, wenn 
eine Differenz AGR in dem Getriebeubersetzungsverhaltnis 
sich auf den negativen Schwellwert -y innerhalb einer vor- 
gegebenen Zeitperiode TA nach Uberschreiten des positiven 
Schwellwerts y geandert hat. Im Gegensatz dazu muss je- 
doch darauf hingewiesen werden, dass das Durchrutschen 
auch erfasst werden kann, wenn die Differenz A GR in dem 
Getriebeubersetzungsverhaltnis sich auf den positiven 
Schwellwert y innerhalb der vorgegebenen Zeitperiode TB 
nach Ubersteigen des negativen Werts -y geandert hat. 
[0086] In Fig. 3 (eine Routine zum Beurteiien des Durch- 
rutschens des V-Riemens 5c), loscht die Steuereinrichtung 
20A zunachst die Zeitzahler GNT1 und CNT2 auf Null 
(SchrittSl). 

[0087] Dann findet, die CNT Getriebeiibersetzungs-Be- 
triebseinheit 22 ein echtes Getriebeubersetzungsverhaltnis 
GR des CVT 5 aus den zweiten und dritten Drehgeschwin- 
digkeiten N2 und N3 (Eingangs- und Ausgangsdrehge- 
schwindigkeiten des CVT 5). 

[0088] Die Betriebseinheit fur das virtuelle Getriebeuber- 
setzungsverhaltnis 28 unterzieht das Getriebeubersetzungs- 
verhaltnis GR der Primarverzogerungsfilterung, urn ein vir- 
tuelles Getriebeubersetzungsverhaltnis GRe herauszufin- 
den. 

[0089] Als nachstes fiihrt die Riemendurchrutsch-Detek- 
toreinheit 27 die folgenden Verarbeitungsschritte S2 bis S22 
aus, urn den Durchrutschzustand des V-Riemens 5c zu erfas- 
sen. 

[0090] Zunachst wird eine Differenz AGR (= GR-GRe) in 
dem Getriebeubersetzungsverhaltnis zwischen dem Getrie- 
beubersetzungsverhaltnis GR und dem virtuellen Getriebe- 
ubersetzungsverhaltnis GRe ermittelt (Schritt S2) und es 
wird beurteilt, ob die Differenz AGR in dem Getriebeuber- 
setzungsverhaltnis groBer als 0 ist (Schritt S3). 
[0091] Wenn im Schritt S3 beurteilt wird, dass AGR < 0 ist 
(d. h. Nein), dann geht die Routine sofort zum Schritt S7. 
Wenn im Schritt S3 beurteilt wird, dass AGR > 0 (d. h. Ja) 
ist, dann wird beurteilt, ob die Differenz AGR in dem Ge- 
triebeubersetzungsverhaltnis groBer als der Schwellwert y 
ist (Schritt S). 

[00921 Wenn im Schritt S4 beurteilt wird, dass AGR < Y ist 
(d. h. Nein), dann geht die Routine sofort weiter zum Schritt 
S7. Wenn im Schritt S4 beurteilt wird, dass AGR > y ist 
(d. h. Ja), dann wird das Getriebeubersetzungsverhaltnis- 
Anderungsflag F(+) in der positiven Richtung auf "1" ge- 
setzt (Schritt S5). 

[0093] Ferner wird ein Wert, der einer vorgegebenen Zeit- 
periode TA entspricht, an dem Zeitzahler CNT1 gesetzt 
(Schritt S6), urn eine bekannte Abwartszahlungsverarbei- 
tung auszufuhren, und es wird beurteilt, ob der Zeitzahler 
CNT1 auf Null verkleinert wird (Schritt S7). 
[0094] In Fig. 2 wird das Getriebeubersetzungsverhaltnis- 
Anderungsflag F(+) auf " 1 " in einem Moment tl eingestellt, 
wenn die DitTcrcnz AGR in dem Getriebeubersetzungsver- 
haltnis groBer als der Schwellwert y wird, und der Zeitzahler 
CNT1 startet eine Abwartszahlung nach dem Ablauf der 
vorgegebenen Zeitperiode TA. 



[0095] Wenn im Schritt S7 in Fig. 3 beurteilt wird, dass 
CNT1 » 0 (d. h. Ja) ist, bedeutet dies, dass die vorgegebene 
Zeitperiode TA abgelaufen ist, nachdem das Getriebeuber- 
setzungsverhaltnis- A nderungsflag (+) gesetzt ist. Deshalb 
5 wird das Getriebeubersetzungsverhaltnis- Anderungsflag 
F(+) auf Null geloscht (Schritt S8) und die Routine geht 
weiter zum Schritt S9. 

[0096] Wenn im Schritt S7 beurteilt wird, dass CNT > 0 ist 
(d. h. Nein), dann lauft die vorgegebene Zeitperiode TA yon 
10 dem Zeitpunkt, als das Getriebeubersetzungsverhaltnis- An- 
derungsflag F(+) gesetzt wird, nicht ab und die Routine geht 
sofort zum Schritt S9. 

[0097] Wenn somit die Differenz AGR in dem Getriebe- 
ubersetzungsverhaltnis nicht kleiner als der positive 
15 Schwellwert y ist, dann wird das Getriebeubersetzungsver- 
haltnis- Anderungsflag F(+) eingestellt, urn die vorgegebene 
Zeitperiode TA auf den Zeitzahler CNT1 zu Anfang einzu- 
stcllcn. Der Zeitzahler CNT1 wird nach jeder Bctricbspcri- 
ode verkleinert und das Getriebeubersetzungsverhaltnis- An- 
20 derungsflag F(+) wird in einem Moment geloscht, wenn 
CNT1 =0ist. 

[0098] Im Schritt S9 wird beurteilt, ob die Differenz AGR 
in dem. Getriebeubersetzungsverhaltnis ein negativer Wert 
ist. 

25 [0099] Wenn im Schritt S9 beurteilt wird, dass AGR > 0 
(d. h. Nein) ist, dann geht die Routine schnell weiter zu dem 
Schritt S13. Wenn im Schritt S9 beurteilt wird, dass AGR < 
0 ist (d. h. Ja), dann wird beurteilt, ob die Differenz AGR in 
dem Getriebeubersetzungsverhaltnis kleiner als der negative 
30 Schwellwert -y ist (Schritt S10). 

[0100] Wenn im Schritt S10 beurteilt wird, dass AGR > - 
y (d. h. Nein) ist, dann geht die Routine schnell weiter zum 
Schritt S13. Wenn im Schritt S10 beurteilt wird, dass AGR < 
-y (d. h. Ja) ist, dann wird das Getriebeubersetzungsverhalt- 
35 nis- Anderungsflag F(-) in der negativen Richtung auf "1" 
eingestellt (Schritt S 1 1). 

[0101] Ferner wird ein Wert, der der vorgegebenen Zeit- 
periode TB entspricht, an dem Zeitzahler CNT2 eingestellt 
(Schritt S12), um eine bekannte Abwartszahlungsverarbei- 
40 tung auszufuhren, und es wird beurteilt, ob der Zeitzahler 
CNT auf 0 verkleinert wird (Schritt S 1 3). 
[0102] In Fig. 2 wird das Getriebeubersetzungsverhaltnis- 
Anderungsflag F(-) auf "1" zu der Zeit t2 eingestellt, zu der 
die Differenz AGR in dem Getriebeubersetzungsverhaltnis 
45 kleiner als der negative Schwellwert y vor dem Ablauf der 
vorgegebenen Zeitperiode TA von der Zeit tl, wenn das Ge- 
triebeubersetzungsverhaltois-Anderungsflag F(+) gesetzt 
wurde, wird. 

[0103] In Fig. 2 ist die Bedingung zum Erfassen des 
50 Durchrutschens des V-Riemens 5c vereinfacht, der Zeitzah- 
ler CNT2 beginnt nicht eine Abwartszahlung nach dem Ab- 
lauf der vorgegebenen Zeitperiode TB, und das Rutscherfas- 
sungssignal DS wird unmittelbar nach der Zeit t2 gebildet. 
[0104] Wenn im Schritt S13 in Fig. 3 beurteilt wird, dass 
55 CNT2 = 0 ist (d. h. Ja), bedeutet dies, dass die vorgegebene 
Zeitperiode TB nachdem das Getriebeubersetzungsverhalt- 
nis-Anderungsflag F(-) gesetzt wurde, abgelaufen ist, wo- 
durch das Getriebeubersetzungsverhaltnis- Anderungsflag 
F() auf 0 geloscht wird (Schritt S14) und die Routine geht 
60 zum Schritt S15. 

[0105] Wenn im Schritt S 1 3 beurteilt wird, dass CNT2 > 0 
ist (d. h. Nein), dann ist die vorgegebene Zeitperiode TB 
noch nicht von dem Zeitpunkt abgelaufen, zu dem das Ge- 
triebeubersetzungsverhaltnis-Anderungsflag F(-) gesetzt 
65 wurde, und die Routine geht weiter zum Schritt S 15. 

[0106] Wenn somit die Differenz A GR in dem Getriebe- 
ubersetzungsverhaltnis kleiner als der negative Schwellwert 
-y ist, wird das Getriebeubersetzungsverhaltnis- Anderungs- 
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flag F(-) eingestelli, urn zu Anfang die vorgegebene Zeitpe- 
riode TB an dem Zeitzahler CNT2 zu setzen. Der Zeitzahler 
CNT2 wird nach jeder Betriebsperiode verkleinert, und das 
GelriebeQberselzungsverhalt.nis-Anderungsflag F(-) wird 
geloscht, wenn CNT2 = 0 ist. 

[0107] Wenn zum Beispiel die Differenz AGR in dem Ge- 
triebeubersetzungsverhaltnis sich andert, urn kleiner als der 
Schwellwert -y von einem Zustand von groBer als der 
Schwellwert y innerhalb der vorgegebenen Zeitperiode TA 
zu werden, ist es wahrscheinlich, dass der V-Riemen 5c ge- 
rade durchrutscht und nicht, dass eine Anderung in dem Ge- 
triebeubersetzungsverhaltnis GR unter einer gewohnlichen 
Betriebsbedingung stattiindet. Deshalb wird der Zustand 
aufrechterhalten, in dem die Getriebeubersetzungsverhalt- 
nis-Anderungsflags F(+) und F(-) eingestellt sind. 
[0108] In einem Schritt S15 wird beurteilt, ob die Diffe- 
renz AGR in dem Getriebeubersetzungsverhaltnis groBer als 
der Schwellwert 7 ist. 

[0109] Wenn im Schritt S15 beurteilt wird, dass AGR < 0 
ist (d. h. Nein), dann endet die Verarbeitungsroutine der Fig. 
3 bereits. Wenn beurteilt wird, dass AGR > 0 ist (d. h. Ja), 
dann wird beurteilt, ob die Differenz AGR in dem Getriebe- 
ubersetzungsverhaltnis kleiner als der negative Schwellwert 
-yist (Schritt SI 6). 

[0110] Wenn im Schritt SI 6 beurteilt wird, dass AGR > -7 
ist (d. h. Nein), dann endet die Verarbeitungsroutine der Fig. 
3. Wenn im Schritt S16 beurteilt wird, dass AGB < -7 ist 
(d. h. Ja), dann wird der Zustand (= 1), bei dem die positiven 
und negativen Getriebeubersetzungsverhaltnis- Anderungs- 
flags F(+) und F(-) gesetzt sind, ausgelesen und die Flags 
werden auf 0 fur die Beurteiiung einer Verarbeitung in der 
nachsten Zeit geloscht (Schritt S 17). 

[0111] Ferner wird eine Differenz AP2 (= Po2-P2) in dem 
Leitungsdruck zwischen dem Zielleitungsdruck Po2 und 
dem echten Leitungsdruck P2 festgestellt (Schritt S18) und 
es wird beurteilt, ob die Differenz AP2 in dem Leitungs- 
druck groBer als der vorgegebene Schwellwert p ist (Schritt 
S19). 

[0112] Wenn im Schritt S19 beurteilt wird, dass AP2 < 0 
ist (d. h. Nein), dann wird eine Differenz API (= Pol -PI) in 
dem Primardruck zwischen dem Zielprimardruck ol und 
dem echten Primardruck PI festgestellt (Schritt S20) und es 
wird beurteilt, ob die Differenz API in dem Primardruck 
groBer als der vorgegebene Schwellwert a ist (Schritt S21). 
[0113] Wenn im Schritt S21 beurteilt wird, dass API < a 
ist (d. h. Nein), dann endet die Verarbeitungsroutine der Fig. 
3. Wenn beurteilt wird, dass API > a ist (d. h. Ja), wird be- 
urteilt, dass der V-Riemen 5c durchrutscht, wodurch das 
Durchrutscherfassungssignal DS eingeschaltet wird (Schritt 
S22), um die Verarbeitungsroutine der Fig. 3 zu beenden. 
[0114] Wenn andererseits in dem Schritt S19 beurteilt 
wird, dass AP2 > 0 ist (d. h. Ja), dann geht die Routine be- 
reits zum Schritt S22, wo das Durchrutscherfassungssignal 
DS eingeschaltet wird, um die Verarbeitungsroutine der Fig. 
3 zu beenden. 

[0115] Wenn die Differenz API in dem Primardruck gro- 
Ber als der Schwellwert a ist oder wenn die Differenz AP2 in 
dem Leitungsdruck groBer als der Schwellwert (} durch die 
Schritte S18 bis S22 ist, arbeitet die Riemendurchrutsch-De- 
tektoreinheit 27, um abschlieBend den Durchrutsehzustand 
des V-Riemens 5c zu beurteilen. 

[0116] Wenn somit die Getriebeubersetzungs-Anderungs- 
beurteilungsflags F(+) und F(-) beide auf "1" in einem Zu- 
stand gesetzt werden, bei dem der echte Primardruck PI 
klcinc als der Ziclwcrt Pol ist, odcr in cincm Zustand, bei 
dem der echte Leitungsdruck P2 kleiner als der Zieldruck 
Po2 ist, fiihrt die Riemendurchrutsch-Detektoreinheit 27 
eine derartige Beurteiiung durch, dass der V-Riemen 5c 



durchrutscht und erzeugt ein Durchrutscherfassungssignal 
DS des Ein-Pegels. 

[0117] Dann wird der Schalter SW1 eingeschaltet und der 
Addierer 25 addiert. einen vorgegebenen Korrekturbetrag 
5 PC2 zu dem Zielleitungsdruck Po2 und gibt den korrigierten 
Zielleitungsdruck PoC2 der PID Betriebseinheit 24 ein. 
[0118] Wenn der Durchrutsehzustand des V-Riemens 5c 
erfasst wird, erzeugt die PED Betriebseinheit 24 deshalb ei- 
nen Steuerbetrag C2, der dem korrigierten Zielleitungsdruck 

10 PoC2 entspricht, und korrigiert den Leitungsdruck P2 in 
Richtung auf die Seite eines hohen Hydraulikdrucks, um das 
Durchrutschen des V-Riemens 5c zu verhindern. 
[0119] Auf Grundlage der erfassten Werte wie der Ein- 
gangs- und Ausgangsdrehgeschwindigkeiten N2, N3 des 

15 CVT5, des Getriebeubersetzungsverhaltnisses GR, des Ein- 
gangsdrehmoments Ti, des Primardrucks PI und des Lei- 
tungsdrucks P2, wie voranstehend beschrieben, wird der 
Primardruck und der Leitungsdruck auf die Ziclwcrtc Pol 
und Po2 eingestellt, und der Durchrutsehzustand des V-Rie- 

20 mens 5c wird erfasst. 

[0120] Wenn hierbei beurteilt wird, dass das Durchrut- 
schen gerade auftritt, wenn die Riemendurchrutsch-Detek- 
toreinheit 27 einen Zustand erfasst hat, bei dem eine Diffe- 
renz AGR in dem Getriebeubersetzungsverhaltnis zwischen 

25 dem Getriebeubersetzungsverhaltnis GR und einem virtuel- 
len Getriebeubersetzungsverhaltnis GRe, welches durch Fil- 
tern des Getriebeubersetzungsverhaltnisses GR erhalten 
wird, abgenommen hat, um kleiner als ein vorgegebener Be- 
trag -y innerhalb eine vorgegebenen Zeitperiode TA von ei- 

30 nem Moment tl, wenn die Differenz AGR den vorgegebe- 
nen Betrag y uberschritten hat, zu sein. Es wird deshalb er- 
moglicht, den Durchrutsehzustand leicht und richtig zu er- 
fassen. Abgesehen davon wird zuverlassig verhindert, dass 
der Zustand einer normalen Anderung der Geschwindigkeit 

35 fehlerhaft als Durchrutschen erfasst wird. 

[0121] Ferner wird die Korrekturverarbeitung zum Unter- 
drucken des Durchrutschens nur dann durchgefiihrt, wenn 
das Durchrutschen erfasst wird, und der vorgegebene Betrag 
PC2 wird zu dem Zielleitungsdruck Po2 hinzugefugt, um 

40 den korrigierten Zielleitungsdruck PoC2 zu bilden. Somit 
wird der Leitungsdruck P2 auf einen erforderlichen minima- 
len Wert eingestellt, bis der Durchrutsehzustand erfasst 
wird, wodurch die Maschinenlast verringert wird und der 
Kraftstoff-Wirkungsgrad verbessert wird. 

45 

Ausfuhrungsform 2 

[0122] In der voranstehend erwahnten Ausfuhrungsform 
erzeugt die Korrekturbetrags-Betriebseinheit 26 einen vor- 

50 gegebenen Korrekturbetrag PC2 im Ansprechen auf das 
Durchrutscherfassungssignal DS. Jedoch kann ein Korrek- 
turbetrag PC2 erzeugt werden, der um einen vorgegebenen 
Betrag jedes Mai dann ansteigt, wenn das Durchrutscherfas- 
sungssignal DS jeweils gebildet wird. 

55 [0123] Fig. 4 ist ein Funktionsblockschaltbild, das die 
Korrekturbetrags-Betriebseinheit 26A gemaB einer Ausfuh- 
rungsform 2 der Erfindung darstellt, die den Korrekturbe- 
trag PC2 jedes Mai erhoht, wenn das Durchrutscherfas- 
sungssignal DS gebildet wird, und Fig. 5 ist ein Zeitablauf- 

60 diagramm, das den Betrieb zum Erhohen des Korrekturbe- 
trags PC2 gemaB der Ausfuhrungsform 2 der Erfindung dar- 
stellt. 

[0124] In Fig. 4 umfasst eine Korrekturbetrags-Betriebs- 
einheit 26A einen Speichereinheit 29 fur einen vorangehen- 
65 den Korrekturbetrag zum Spcichcm des Korrckturbctrags 
PC (n-1) der vorangehenden Zeit, eine Betriebseinheit 30 
fur einen vorgegebenen Betrag zum Einstellen eines vorge- 
gebenen Betrags PCa, einen Schalter SW2, der im Anspre- 
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chen auf das Durchrutscherfassungssignal DS eingeschaltet 
(geschlossen) wird, und einen Addierer 31, derden vorgege- 
benen Betrag PCa zu dem Korrekturbetrag PC(n-l) der vor- 
angehenden Zeit addiert 

[01251 Die Speichereinheit 29 fur den vorangehenden 5 
Korrekturbetrag aktualisiert und speichert den Korrekturbe- 
trag PC2 von dieser Zeit als den Korrekturbetrag PC(n-l) 
der vorangehenden Zeit jedes Mai dann, wenn der Korrek- 
turbetrag PC2 betrieben bzw. eingestellt wird. 
[0126] Der Schalter SW2 ist zwischen der Betriebseinheit 10 
30 fur den vorgegebenen Betrag und dem Addierer 31 ein- 
gefiigt, wird normalerweise ausgeschaltet (geoffhet) und 
wird im Ansprechen auf das Durchrutscherfassungssignal 
DS mit dem Ein-Pegel eingeschaltet (geschlossen), urn den 
vorgegebenen Betrag PCa dem Addierer 31 einzugeben. 15 
[0127] Der Addierer 31 ist zwischen der Speichereinheit 
29 fur den vorangehenden Korrekturbetrag und den Aus- 
gangsanschluss der Korrckturbctrags-Bctricbscinhcit 26A 
eingefugt und gibt einen Wert, der durch Addieren eines 
vorgegebenen Betrags PCa zu dem Korrekturbetrag 20 
PC(n-l) der vorangehenden Zeit erhalten wird, als ein Kor- 
rekturbetrag PC2 dem Schalter SW1 ein. 
[0128] Wie in Fig. 5 gezeigt, wird deshalb der Schalter 
SW2 von dem Aus-Zustand jedes Mai dann eingeschaltet, 
wenn das Durchrutscherfassungssignal DS eingeschaltet 25 
wird, wobei dies von der Ein-Zeit des Durchrutscherfas- 
sungssignals DS getriggert wird, und ein vorgegebener Be- 
trag PCa wird kumulativ zu dem Korrekturbetrag PC2 ad- 
diert. 

[0129] Wenn der Durchrutschzustand des V-Riemens 5c 30 
in wiederholter Weise erfasst wird, wird deshalb der Korrek- 
turbetrag PC2 erhoht, wodurch der Durchrutschzustand des 
V-Riemens 5 schnell, selbst in einem ubermaBigen Durch- 
rutschzustand, unterdriickt wird. 

35 

Ausfuhrungsform 3 

[0130] In der voranstehend erwahnten Ausfuhrungsform 1 
wird der Leitungsdruck P2 erhoht, urn das Durchrutschen zu 
unterdriicken, wenn das Durchrutschen erfasst wird. Das 40 
Durchrutschen kann jedoch durch Verkleinern der Drehmo- 
menteingabe Ti zu dem CVT 5 unterdriickt werden. 
[0131] Fig. 6 ist ein Flussdiagramm, das den Betrieb zum 
Unterdriicken des Durchrutschens gemafi einer Ausfuh- 
rungsform 3 der Erfindung zeigt, wobei das Maschinendreh- 45 
moment verkleinert wird, wenn das Durchrutschen erfasst 
wird. 

[0132] Die funktionelle Ausbildung der Steuereinrichtung 
20A und des schematischen Aufbaus der gesamten Einrich- 
tung gemaB der Ausfuhrungsform 3 der Erfindung sind die 50 
gleichen wie diejenigen, die vorher beschrieben wurden 
(siehe Fig. 1 und 7). 

[0133] Fur diesen Fall umfasst die Riemendurchrutsch- 
Unterdruckungseinheit in der Steuereinrichtung 20A eine 
Ausgangsdrehmoment-Steuereinheit zum Steuern des Aus- 55 
gangsdrehmoments der Maschine und verkleinert das Aus- 
gangsdrehmoment der Maschine 1 im Ansprechen auf das 
Durchrutscherfassungssignal DS. 

[0134] In Fig. 6 beurteilt die Riemendurchrutsch-Unter- 
druckungseinheit zunachst, ob das Durchrutscherfassungs- 60 
signal DS von dem "1 (ein)" Pegel (Riemendurchrutsch-Er- 
fassungszustand) ist (Schritt S31). Wenn beurteilt wird, dass 
DS = 0 (d. h. Nein) ist, dann endet die Verarbeitungsroutine 
der Fig. 6. 

[0135] Wenn andcrcrscits im Schritt S31 beurteilt wird, 65 
dass DS = 1 (d. h. Ja) ist, wird das Ausgangsdrehmoment 
der Maschine 1 verkleinert, urn die Eingabe des Drehmo- 
ments Ti an das CVT 5 zu verkleinern (Schritt S33) und die 
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Verarbeitungsroutine der Fig. 6 endet. 

[0136] Somit wird die Eingabe des Drehmoments Ti an 
das CVT 5 unterdriickt, wenn das Durchrutschen erfasst 
wird, wodurch das Getriehedrehmoment des V-Riemens 5c 
zum Unterdriicken des Durchrutschens verkleinert wird. 

Ausfuhrungsform 4 

[0137] In der voranstehend erwahnten Ausfuhrungsform 1 
wird die Beurteilungsfunktion der Riemendurchrutsch-De- 
tektoreinheit27 durch die Schritte S18 bis S27 (siehe Fig. 3) 
nur dann gultig gemacht, wenn die Differenz API in dem 
Primardruck und die Differenz AP2 in dem Leitungsdruck 
nicht kleiner als die Schwellwerte a und p sind, urn zuver- 
lassig die fehlerhafte Erfassung des Durchrutschzustands zu 
verhindern. Wenn die fehlerhafte Erfassung wenig wahr- 
scheinlich ist, kann jedoch das Durchrutschen nur durch die 
Schritte S2 bis S14 (sichc Fig. 2) erfasst werden, wahrend 
die Schritte S18 bis S 19 weggelassen werden. 
[0138] Ferner kann die voranstehend erwahnte Ausfuh- 
rungsform 1 mit der Verarbeitung zum Verkleinern des 
Drehmoments der Ausfuhrungsform 3 kombiniert werden. 
In diesem Fall wird ein weiterer erhohter Effekt aufgezeigt, 
um das Durchrutschen zu unterdriicken. 

Patentanspruche 

1 . Vorrichtung zum hydraulischen Steuem eines konti- 
nuierlich variablen Getriebes, umfassend: 
ein kontinuierlich variables Getriebe (5) des V-Rie- 
men-Typs, welches mit der Ausgangsseite einer Ma- 
schine (1) verbunden ist; 

Drehsensoren (18, 19) zum Erfassen der Eingangs- und 
Ausgangsdrehgeschwindigkeiten (N2, N3) des konti- 
nuierlich variablen Getriebe (5); 

Hydraulikdrucksensoren (11, 12) zum Erfassen von er- 
sten und zweiten realen Hydraulikdrucken (PI, P2) fur 
die ersten und zweiten Rollen (5a, 5b) in dem kontinu- 
ierlich variablen Getriebe (5); und 
eine Steuereinrichtung (20A) zum Steuern von Hy- 
draulikdrucken fur die ersten und zweiten Rollen (5a, 
5b) auf Grundiage der Betriebsbedingungen der Ma- 
schine (1), auf die Eingangs- und Ausgangsdrehge- 
schwindigkeiten (N2, N3) des kontinuierlich variablen 
Getriebes (5) hin, und auf die ersten und zweiten realen 
Hydraulikdrucke (PI, P2) hin; wobei 
die Steuereinrichtung (20A) umfasst: 
eine Riemendurchrutsch-Detektoreinheit (27), die 
ein Durchrutscherfassungssignal (DS) biidet, wenn 
eine Durchrutschzustand des V-Riemens (5d) erfasst 
wird; und 

eine Riemendurchrutsch-Unterdriickungseinheit, die 
eine Korrekturverarbeitung zum Unterdriicken des 
Durchrutschens des V-Riemens (5c) im Ansprechen 
auf das Durchrutscherfassungssignal (DS) ausruhrt. 
2. Vorrichtung zum hydraulischen Steuem eines konti- 
nuierlich variablen Getriebes nach Anspruch 1, wobei 
die Steuereinrichtung (20A) umfasst: 
eine Betriebseinheit (22) fur ein echtes Getriebeuber- 
setzungsverhaltnis zum Arbeiten mit einem echten Ge- 
triebeubersetzungsverhaltnis (GR) des kontinuierlich 
variablen Getriebes (5) auf Grundiage der Eingangs- 
und Ausgangsdrehgeschwindigkeiten (N2, N3); und 
eine Betriebseinheit (28) fur ein virtuelles Getriebe- 
ubcrsctzungsvcrhaltnis zum Arbeiten mit einem Gc- 
triebeubersetzungsverhaltnis (GRe) des kontinuierlich 
variablen Getriebes (5) auf Grundiage des echten Ge- 
triebeubersetzungsverhaltnis (GR); 
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wobei die Riemendurchrutsch-Detektoreinheit (27) das 
Durchrutscherfassungssignal (DS) auf Grundlage des 
Vergleichs des echten Getriebeubereetzungsverhaltnis 
(GR) mit dem virtue) len Getriebeubersetzungsverhalt- 
nis (Gre) bildet. 5 

3. Einrichtung zum hydraulischen Steuem eines konti- 
nuierlich variablen Getriebes nach Anspruch 21, wobei 
die Riemendurchrutsch-Detektoreinheit (27) das 
Durchrutscherfassungssignal (DS) bildet, wenn eine 
Differenz in dem Getriebeubersetzungsverhaltnis 10 
(AGR) zwischen dem echten Getriebeubersetzungsver- 
haltnis (GR) und dem virtuellen Getriebeubersetzungs- 
verhaltnis (Gre) groBer wird als ein zweiter vorgegebe- 
ner Betrag (-y) in der Richtung einer zweiten Polaritat 
entgegengesetzt zu der Richtung einer ersten Polaritat 15 
innerhalb einer vorgegebenen Zeitperiode (TA) von ei- 
nem Moment, wenn es groBer als ein erster vorgegebe- 
ncr Betrag (y) in der Richtung der ersten Polaritat wird. 

4. Vorrichtung zum hydraulischen Steuem eines konti- 
nuierlich variablen Getriebes nach Anspruch 3, wobei 20 
die ersten und zweiten vorgegebenen Betrage einge- 
stellt sind, um groBer als eine Differenz in dem Getrie- 
beubersetzungsverhaltnis (AGR) zu sein, welches auf- 
tritt, wenn die Geschwindigkeit normal geandert wird, 
und die vorgegebene Zeitperiode (TA) eingesteilt wird, 25 
um groBer als eine Zeit zu sein, von wenn eine Diffe- 
renz in dem Getriebeubersetzungsverhaltnis (AGR) 
groBer als der erste vorgegebene Betrag (y) wird, wah- 
rend die Geschwindigkeit normal geandert wird, bis 
dann, wenn eine Differenz in dem Getriebeuberset- 30 
zungsverhaltnis (AGR) groBer als der zweite vorgege- 
bene Betrag (-y) wird. 

5. Vorrichtung zum hydraulischen Steuem eines konti- 
nuierlich variablen Getriebes nach einem der Anspru- 
che 2-4, wobei die Betriebseinheit (28) fur das virtu- 35 
elle Getriebeubersetzungsverhaltnis mit dem virtuellen 
Getriebeubersetzungsverhaltnis (GRe) arbeitet, indem 
das echte Getriebeubersetzungsverhaltnis (GR) der Pri- 
marverzogerungsfilterung ausgesetzt wird, und eine 
Filterkonstante, die in der Primarverzogerungsverar- 40 
beitung verwendet wird, auf einen Wert eingesteilt 
wird, der sich der Anderung in dem Getriebeuberset- 
zungsverhaltnis (GR) folgend, wenn das Durchrut- 
schen aufgetreteh ist, nicht andert. 

6. Vorrichtung zum hydraulischen Steuem eines konti- 45 
nuierlich variablen Getriebes nach einem der Ansprii- 
che 1-5, wobei die Steuereinrichtung (20A) eine Ziel- 
leitungsdruck-Betriebseinheit (23) umfasst, die als ein 
Zielleitungsdruck (Po2), mit dem zweiten Hydraulik- 
druck arbeitet, der zum Klemmen des V-Riemens (5c) 50 
and die ersten und zweiten Rollen (5a, 5b) benotigt 
wird, und die Riemendurchmtsch-Detektoreinheit (27) 
die Verarbeitung zum Erfassen des Durchrutschzu- 
stands giiltig macht, wenn eine Differenz in dem Lei- 
tungsdruck (AP2) zwischen dem Zielleitungsdruck 55 
(Po2) und dem zweiten realen Hydraulikdruck (P2) 
groBer als ein vorgegebener Wert (P) ist. 

7. Vorrichtung zum hydraulischen Steuem eines konti - 
nuierlich variablen Getriebes nach einem der Anspru- 
che 1-6, wobei die Steuereinrichtung (2 = A) eine Ziel- 60 
primardruck-Betriebseinheit zum Arbeiten mit, als ei- 
nem Zielprimardruck (Pol), dem ersten Hydraulik- 
druck, der zum Klemmen des V-Riemens (5c) an die 
ersten und zweiten Rollen (5a, 5b) erforderlich ist, und 
die Ricmcndurchrutsch-Dctcktorcinhcit (27) die Vcrar- 65 
beitung zum Erfassen des Durchrutschzustands giiltig 
macht, wenn eine Differenz in dem Leitungsdruck 
(API) zwischen dem Zielleitungsdruck (Pol) und dem 



8 A 1 

16 

ersten realen Hydraulikdruck (PI) groBer als ein vorge- 
gebener Wert (a) ist. 

8. Vorrichtung zum hydraulischen Steuern eines konti- 
nuierlich variablen Getriebes nach einem der Anspru- 
che 1-7, wobei die Riemendurchrutsch-Unterdruk- 
kungseinheit einen vorgegebenen Korrekturbetrag 
(PC2) zu dem Zielleitungsdruck (Po2) im Ansprechen 
auf das Durchrutscherfassungssignal (DS) addiert. 

9. Vorrichtung zum hydraulischen Steuern eines konu- 
nuierlich variablen Getriebes nach Anspruch 8, wobei 
die Riemendurchmtsch-Unterdriickungseinheit den 
Korrekturbetrag (PC2) um einen vorgegebenen Betrag 
(Pea) jedes Mai dann erhoht, wenn das Durchrutscher- 
fassungssignal (DS) wiederholt gebildet wird. 

10. Vorrichtung zum hydraulischen Steuern eines kon- 
tinuierlich variablen Getriebes nach einem der Anspru- 
che 1-9, wobei die Steuereinrichtung (20A) eine Aus- 
gangsdrchmomcnt-Stcucrcinhcit zum Steuern des Aus- 
gangsdrehmoments der Maschine (1) umfasst, und die 
Riemendurchrutsch-Unterdriickungseinheit das Aus- 
gangsdrehmoment der Maschine (1) im Ansprechen 
auf das Durchrutscherfassungssignal (DS) verkleinert. 
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